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Abstract 
In the present paper, we examine the parameterization of all plants that can be stabilized by 
a Proportional--Integral--Derivative (PID) controller for minimum phase system. Recently, if 
stabilizing PID controllers for the plant exist, the parameterization of all stabilizing PID 
controllers was considered. However, the parameterization of all plants that can be stabilized by 
a PID controller for minimum phase system has not been examined. Since many real plants are 
of minimum phase, a design method using the characteristic of the minimum phase system is 
desired. In this paper, we clarify this question. In addition, we present the parameterization of 
all stabilizing PID controllers for minimum phase systems that can be stabilized by a PID 
controller. 
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ここで，𝐺𝐺(𝑠𝑠) ∈ 𝑅𝑅(𝑠𝑠)は制御対象， 𝐶𝐶(𝑠𝑠) ∈ 𝑅𝑅(𝑠𝑠) 
は補償器， 𝑢𝑢 ∈ 𝑅𝑅は制御入力，𝑦𝑦 ∈ 𝑅𝑅 は出力，






と選び，Pパラメータ𝑎𝑎𝑃𝑃 ∈ 𝑅𝑅 ，Iパラメータと
𝑎𝑎𝐼𝐼 ∈ 𝑅𝑅と D パラメータ𝑎𝑎𝐷𝐷 ∈ 𝑅𝑅 を調節すること
により定常特性，過渡特性を改善することがで































(2)の PID 補償器が制御対象 𝐺𝐺(𝑠𝑠)を安定化する
最小位相系に対する PID補償器で安定可能な制御対象のパラメトリゼーション（萩原，山田，霍） 
- 9 - 
ならば，制御対象𝐺𝐺(𝑠𝑠)が式(4)で記述されること
を示す．式(2)の PID補償器が制御対象𝐺𝐺(𝑠𝑠)を安
定化するという仮定から，伝達関数 𝐶𝐶(𝑠𝑠)𝐺𝐺(𝑠𝑠)/(1 + 𝐶𝐶(𝑠𝑠)𝐺𝐺(𝑠𝑠)) ， 𝐶𝐶(𝑠𝑠)/(1 + 𝐶𝐶(𝑠𝑠)𝐺𝐺(𝑠𝑠)) ，































化 PID補償器 𝐶𝐶(𝑠𝑠)が存在することを示す． 
補償器 𝐶𝐶(𝑠𝑠)を 
 (11) 
とする．伝達関数 𝐶𝐶(𝑠𝑠)𝐺𝐺(𝑠𝑠)/(1 + 𝐶𝐶(𝑠𝑠)𝐺𝐺(𝑠𝑠))，
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と記述され，𝑄𝑄�(𝑠𝑠) ∈ 𝑅𝑅𝑅𝑅∞は任意の関数である． 









の 𝑄𝑄�(𝑠𝑠)は𝑄𝑄�(𝑠𝑠) ∈ 𝑅𝑅𝑅𝑅∞を満足する．それゆえ，
𝛼𝛼𝑃𝑃 ，𝛼𝛼𝐼𝐼， 𝛼𝛼𝐷𝐷は式(17)の𝑄𝑄�(𝑠𝑠)を安定にする． 
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